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Automatic cleaning of building walls - using jointed arms with telescopic 
sections mounted on turntable and carrying cleaning head 

M FR2674559A1 : DISPOSITIF DE MISE EN OEUVRE AUTOMATIQUE 
D'OUTILS DE NETTOYAGE DE PAROIS. 
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( FR2674559A ) The automatic cleaning equipment for sides of buildings (2) consists 
of a chassis (4) on wheels. It has a horizontal arm (10), turning through 360 deg. 
horizontally jointed (14) at its end to a rotating articulated telescopic arm (5). The 
upper part of the arm (5) has a pivot (15) at its free end round which a second arm 
(11) turns. 

The free end of the second arm is articulated (8) supported a telescopic arm (7) 
fitted with a sliding arm (6) carrying the cleaning equipment. The articulated joint (8) 
provides movement in all directions to clean 30 metres by 30 metres up to 30 metres 
high. 

USE/Advantage - Automatic building cleaning equipment. No operator is required at 
the cleaning end. The equipment is of reduced weight, highly manoeuvrable, and 
fully automatic. It cleans 50 to 60 squares per hour. 
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(54) Disposttif de mise en ceuvre automatlque d'outils de nettoyage de parols. 

67) La presents invention a pour obiet un disposttif de 
mlse en oeuvre automatlque d'outils ae nettoyage de pa- 

rois. 

Le dispositif comprend un support (4) pouvant se d ^pla- 
cer sur un sol (3) et portant au moins un bras (5) articule 
par verins. Sa mise en ceuvre se fait entierement depuis le 
sol et le dispositif comprend un ensemble d'adaptation 
monte a I'extremite d'un dispositif de manoeuvre incluant 
led it bras (5) articule et le support (4), lequel ensemble 
d'adaptation comporte au moins une gllssiere (6) suppor- 
tant ledit outil (1) et munie de moyens connus permettant 
un deplacement de celui-ci paralfelement a la surface a 
nettoyer (2), et un bras telescopique (7) permettant I'appro- 
che des outils (1) par rapport a cette surface (2). Le bras 
(7) est fixe, d'une part d'un cdte au dispositif de manoeuvre 
et d'autre part, la giissiere (6) par une articulation (9) per- 
mettant une rotation survant un axe para I lei e a ladlte sur- 
face (2), de telle facon que ledit outil (1) soit lui-meme tou- 
jours parallele a celle-ci. 




I \ 1 



2674559 



Dispositif de mise en oeuvre automatique d'outils de nettoyage de 

parois. 



DESCRIPTION 

5 La presente invention a pour objet un dispositif de mise en 

oeuvre automatique d'outils de nettoyage de parois. 

Le secteur technique de 1* invention est la fabrication de 
systeme et d'outils de nettoyage de grande surface. 

Une des applications principales de 1* invention est le nettoyage 

10 de surfaces telles que les vitres, glaces ou autres surfaces non 
poreuses couvrant les facades d'immeubles ou les parois de tout 
ouvrage pr6sentant une certaine hauteur a partir du sol et non 
directement accessibles. 

En effet, on connait divers moyens permettant de realiser ces 

15 travaux de nettoyage depuis 1" utilisation de nacelles ou 
d'echafaudages suspendus, dans lesquels des operateurs prennent place 
pour effectuer un nettoyage manuel assiste d'outils portatifs : cette 
methode est d'une part malaisee et dangereuse, necessitant dans les 
cas de systemes suspendus des installations plus ou moins permanentes 

20 et devant etre accessibles par le sommet, ce qui n'est pas tres adapte 
aux immeubles de hauteur moyenne ou petite et, d' autre part, n'est pas 
tres efficace et &conomiquement interessante car, en particulier pour 
des raisons de securite, il est souvent necessaire d' avoir deux 
operateurs qui ont des amplitudes de mouvements limites et doivent 

25 deplacer souvent leur nacelle. 

Ainsi. pour ameliorer cette efficacite, des appareils 
automatiques ont ete developpes, essentiellement a base de robots 
mobiles se deplacant directement le long de la paroi : on peut citer 
par exemple dans ce domaine. le brevet FR. 2.599.772 depose le 04 Juin 

30 1986 par la society HYPER ROBOTICS Inc-US qui decrit un appareil relie 
par un cable a un poste de commande et de remisage, comprenant des 
equerres d'accrochage constituant une croix de coulissement a deux 
directions se deplacant pas a pas et se fixant sur la paroi et sur la 
branche d'une desquelles sont fixes des moyens de nettoyage par 

35 aspersion et raclage. 

D * autres robots que l'on peut qualifier de grimpeurs existent 
egalement tel que celui decrit dans le brevet FR. 2.519.576 depose le 



2674559 



11 Janvier 1982 par la societe americaine INTERNATIONAL ROBOTIC 
Engineering Inc.. mais leur poids est en general incompatible avec la 
resistance des vitrages sur lesquels ils doivent se fixer par exemple 
par ventouses. De plus, ses systemes sont tres onereux, demandent des 
5 moyens de levage pour leur mise en place, et en cas de panne, peuvent 
etre dangereux ou inaccessibles a moins de prevoir des cables ou des 
nacelles d ' intervention , ce qui enleve une grande partie de leur 
intdret . 

Par ailleurs, on connait egalement differents systemes de 

10 nettoyage assist§s et/ou automatiques adapt^s a diverses 
configurations de parois a nettoyer et ayant alors des 
caracteristiques propres et specifiques du type de parois concernees : 
on releve par exemple le brevet FR. 2.570.105 du 11 Septembre 1984 
depose par la Societe Anonyme LA TECHNIQUE FRANcAISE DU NETTOYAGE TFN 

15 sur un "procede et dispositif pour I'entretien des voies, notamment 
souterraines, de type metro", comprenant une plate-forme mobile se 
deplagant sur les elements de roulement du metro, des moyens pour 
deplacer celle-ci et au moins quatre dispositifs de nettoyage fixes au 
bout de bras articules avec des dispositifs d* alimentation, de 

20 commande et de pilotage situes sur une seconde plate -forme. 

De meme. le Certificat d'Utilite No. 2.551.250 du 25 Aout 1983 
depos§ par I'Entreprise GAGNERAUD Pere et Fis, decrit un "dispositif 
pour la decontamination des piscines des reacteurs nucleaires" 
comprenant un chassis place sur le bord des piscines et sur lequel 

25 tourne une couronne supportant un bras horizontal, coulissant, relie 
lui-meme a un mat descendant dans le fond de la piscine, coulissant et 
t61escopique. prolonge par un arbre rotatif pouvant recevoir a son 
extremite une nacelle et/ou des outils de nettoyage. 

Dans le meme type d' application pour le nettoyage depuis le bord 

30 d'un bassin, on releve le brevet DE. 2.849.079-1 du 11 Novembre 1978 
depose par Monsieur Paul HANNELMANN sur un "appareil pour le nettoyage 
de surfaces verticales ou inclinees, notamment de bordages de 
navires" . 

Enfin, on peut citer, pour le nettoyage de plus petites surfaces 
35 mais situ£es en hauteur, la "machine a lessiver, rincer et secher les 
sols, les murs et les plafonds" de Monsieur Michel BAV0UZET, objet de 
la demande de brevet FR. 2.633.176 deposee le 27 Juin 1988 et 
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comprenant entre autre option, un bras articule par verin porte par tin 
chariot a roues motrices supportant les organes de puissance et 
d' alimentation et tenant a son extremite mobile un porte- out ils de 
nettoyage, specif ique de 1' invention. 
5 Tous ces systemes sont done adaptes a 1 'utilisation et souvent 

au lieu envisagee et ne le sont pas au probleme de nettoyage de toutes 
parois d'une hauteur moyenne ou grande, a partir du sol : il s'agit en 
effet en general de supports comportant en fait un bati a poste fixe 
et/ou se deplagant sur des equipements lies a ladite paroi, tel que 

10 pour le metro, les piscines de reacteurs nucleaires ou les bateaux. 

Les dispositifs de manoeuvre peuvent etre alors prevus 
specif iquement pour cet usage et n'ont pas besoin d'etre finalement 
tres adaptables . 

De meme en ce qui concerne le dernier systeme cit§ precedemment , 

15 il ne peut s* adapter automat iquement a toute surface, surtout si elle 
est fragile, et ne concerne que des surfaces assez reduites : il n'est 
pas extrapodable pour un nettoyage automatique des facades et pour ces 
dernieres, les materiels proposes sont done soit onereux et lourds de 
mise en oeuvre, soit necessitent 1 * intervention permanente et manuelle 

20 d'op&rateurs et ne sont pas adaptes. 

Le probleme pose est en effet de realiser un dispositif de 
manoeuvre d'outils de nettoyage de parois permettant d'intervenir en 
assez grande hauteur a partir du sol avec des configurations d'acces 
et de sites tres varies, d'une maniere qui peut etre automatique, sans 

25 risquer d'abimer ladite surface et en toute securite pour l'operateur, 
en maintenant un outil qui doit etre leger, en position optimum de 
nettoyage et en obtenant ainsi de bonnes performances de vitesse de 
nettoyage . 

Une solution au probleme pose est un dispositif de mise en 
30 oeuvre automatique d'outils de nettoyage de parois, comprenant un 
support pouvant se deplacer sur un sol, et portant au moins un bras 
articule par verin; sa mise en oeuvre se faisant entierement depuis le 
sol, le dispositif suivant 1' invention comprend un ensemble 
d' adaptation monte a 1* extremite d'un dispositif de manoeuvre incluant 
35 ledit bras articule et le support; 1' ensemble d' adaptation comporte 
au moins une glissiere supportant ledit outil et munie de moyens 
connus permettant un d^placement de celui-ci parallelement a la 
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surface a nettoyer, et un bras telescopique permettant l'approche 
des outils par rapport a cette surface. Ce bras telescopique est 
fixe, d'une part d'un cote au dispositif de manoeuvre et d'autre part, 
a la glissiere par une articulation permettant une rotation suivant 
5 un axe parallele a ladite surface, de telle fagon que ledit outil 
soit lui-m§me tou jours parallele a celle-ci. 

Dans des modes preferentiel de realisation, le bras telescopique 
est fixe au dispositif de manoeuvre par une articulation, permettant 
au moins une rotation dans un plan vertical, et le bras articule du 

10 dispositif de manoeuvre est telescopique et monte sur une plate -forme 
pouvant tourner sur le support suivant un axe perpendiculaire au sol. 

Pour rendre le dispositif automatique selon 1' invention, 
1* ensemble des fonctions, commandees du sol depuis le support, est 
realise grace a un systeme programmable et de controle automatique, et 

15 des commandes manuelles de demarrage, d' arret, de secours et de 
depannage . 

Le resultat est un nouveau dispositif de mise en oeuvre 
automatique d* outils de nettoyage de parois. 

Ce dispositif repond en effet aux divers inconvenients cites 

20 precedemment pour les systemes existants : ne necessitant pas la 
presence d'operateurs a 1 * ext remit e des bras de manoeuvre, et done, en 
hauteur, la securite des personnes est preservee; de plus, la non 
presence d'operateurs dans une nacelle permet de reduire le poids a 
supporter par les bras de manoeuvre. En effet, dans les nacelles 

25 traditionnelles ce poids atteint plus de 300 Kg avec des coefficients 
de securite importants du fait de la presence des hommes. alors que 
dans la presente invention celui-ci est reduit a une . cinquantaine de 
kilogrammes, ce qui allege et simplifie la realisation du dispositif; 
Celui-ci peut etre alors envisage pour atteindre de grandes hauteurs 

30 telles que jusqu'a une trentaine de metres et meme au dela. 

Les vitesses de nettoyage que l'on peut egalement obtenir grace 
a 1* invention sont de 50 a 60 m 2 /heure, ce qui est un niveau de 
performances rarement atteint a ce jour. 

L'acces au site de nettoyage pouvant etre egalement difficile 

35 d'approche, en particulier dans les ensembles d'immeubles avec jardin 
ou parking ou disposant de trottoirs etroits, le systeme suivant 
1* invention permet de s* adapter a ces contraintes, du fait de sa 
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compacite et de la cinematique des bras telescopiques et articules qui 
peuvent s' adapter a divers angles et distances d'approche. 

On peut egalement noter que 1" ensemble des fonctions pouvant 
etre hydrauliques , pneumatiques et/ou electriques, avec des capteurs 
5 de positionnement et/ou de contact, le systeme est rendu automatique 
de maniere connue avec tin controle d'operateur pour l'approche 
initiale et la rentree des parametres dans le systeme de programmation 
en fonction du site : ceci est realisable par un homme de 1'art et le 
dispositif ci-apres ne porte pas sur la realisation de ces 
10 automatismes et de leur programmation : de meme, les outils de 
nettoyage sont a adapter a la surface a nettoyer et ne sont done pas 
decrits dans toutes leurs versions possibles. Tout outillage connue 
peut §tre utilise a la place de ceux representes. 

On pourrait citer d'autres avantages de la presente invention, 
15 mais ceux cites ci-dessus en montrent deja suffisamment pour en 
demontrer la nouveaute et 1 ' inter et. 

La description et les dessins ci-apres representent un exemple 
de realisation de 1' invention et n'ont aucun caractere limitatif : 
d'autres realisations sont possibles a partir des revendications qui 
20 pr£cisent la portee et l'etendue de cette invention. 

La figure 1 est une vue schematique de cote du dispositif en 
operation . 

La figure 2 est une vue de dessus de ce dispositif. 
La figure 3 est une representation plus detaillee d'une partie 
25 du dispositif en vue de cote. 

La figure 4 est une vue de dessus de la partie du dispositif de 
la figure 3 . 

La figure 1 represente 1* ensemble d'un dispositif suivant 
1' invention dans un mode de fabrication particulier et place en 
30 operation pour le nettoyage d'une paroi 2 telle que la surface vitree 
d'un immeuble. 

Le dispositif comprend trois parties : 

- L'outil de nettoyage 1 proprement dit, qui peut etre de tout 
type connu adapte a la surface 2 a nettoyer, tel que par exemple 
35 constitue de deux brosses 12 rotatives, placees l'une au-dessus de 
1* autre, tournant dans le meme sens ou en sens oppose, tel que 
detaille sur la figure 3; on peut envisager des brosses a axes 
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horizontaux paralleles a la surface, telles que representees ici, mais 
egalement a axes perpendiculaires a celles-ci ou inclinees; elles 
peuvent etre entrainees par un motoreducteur commun et un dispositif 
de transmission par courroie; 
5 ces brosses peuvent etre protegees par un carter 13 en alliage 

leger ou en coque plastique. avec un dispositif de mouillage compose 
de buses d' injection d'eau recevant celles-ci, grace a une pompe 
d* alimentation a partir d'un reservoir place sur le support 4 reposant 
sur le sol; 

10 l'eau projetee avec un produit nettoyant eventuel, peut etre 

r&cuperee apres ruissellement contre la paroi par des bavettes situees 
autour du carter et protegeant les parties des surfaces deja 
nettoyees ; 

enfin un dispositif de s§chage peut etre egalement integre au 
15 carter 13 et mis en f onctionnement alterne avec le dispositif de 
projection d'eau : une ventilation avec un chauffage complement a ire de 
l'air peut composer ce dispositif, avec une predominance du debit sur 
la temperature. r 

- Un dispositif de manoeuvre depuis le sol 3 au pied de ladite 
20 surface 2 et comprenant au moins un support 4 pouvant rouler sur le 

sol d'une maniere autonome, ou depuis un vehicule porteur, ou sur un 
dispositif tracte, et a partir duquel se replie en position de 
transport et s'§leve en position d' operation, un bras 5 articule 
autour d'un axe horizontal 14 par verin : ce bras est, de preference, 

25 telescopique et monte sur une plate -forme 10 pouvant tourner sur le 
support 4 autour d'un axe xx* perpendiculaire au sol 3. Un deuxieme 
bras 11 peut etre fixe a l'extrimite du premier et articule par 
rapport a celui-ci pour permettre une rotation 15 au moins dans le 
plan vertical. Dans cette configuration a deux bras, 1* ensemble du 

30 dispositif de manoeuvre peut etre realise avec des dimensions de bras 
5 et 11 et de systemes telescopiques permettant d'atteindre des 
hauteurs d ' intervention h jusqu'a 30 metres; 

- Un ensemble d' adaptation entre le dispositif de manoeuvre et 
l'outil de nettoyage, est monte a l'extremite du dernier bras du 

35 dispositif de manoeuvre : cet ensemble comprend au moins une 
glissiere 6, de preference en alliage leger, supportant ledit outil 1 
et muni de moyens connus assurant le deplacement de celui-ci parallele 
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a la surface a nettoyer 2, tel qu'un moteur a deux vitesses et une 
chaine d § entrainement , l'une pour le nettoyage, 1' autre pour le retour 
rapide en position haute; un bras telescopique 7 permet par ailleurs 
I'approche de 1* outil 1 par rapport a cette surface 2 : il re^oit a 
5 son extremite la glissiere 6 par une fixation articulee 9 permettant 
la rotation de celle-ci suivant un axe parallele a ladite surface 2. 
soit vertical si celle-ci est verticale, de telle fagon que ledit 
outil 1 soit tou jours parallele a celle-ci. 

Les divers mouvements peuvent etre assures par verins rotatifs 

10 et/ou motor educteurs et vis sans fin. Cet ensemble d' adaptation est 
monte a 1" extremite du dispositif de manoeuvre support et regroupe 
1' ensemble des composants complementaires pour le f onctionnement de 
1' outil 1, dont divers capteurs de position permettant de maintenir 
celui-ci toujours parallele et a une distance optimum de la surface, 

15 sans qu'il y ait contact direct de 1* outil en dehors des brosses 12 et 
des bavettes de protection. 

La fixation du bras telescopique 7 a 1* extremite du dispositif 
de manoeuvre est realisee par une articulation 8, permettant au moins 
une rotation dans un plan vertical, et le point de fixation est choisi 

20 le long du bras 7 pour une repartition au mieux des poids et des 
volumes de 1" ensemble de manoeuvre de 1* outil. 

Ainsi sur la figure 1, on peut distinguer deux exemples de 
configurations de travail du dispositif grace aux divers composants 
decrits ci-dessus : le support 4 est positionne en un emplacement fixe 

25 a une distance "1" de la surface 2. imposee par les configurations du 
site ou optimisee par I'operateur pour une plus grande surface 
accessible sans changer le support de place. A partir d'un meme 
emplacement, on peut alors d'une part positionner la glissiere sur une 
surface verticale 2\ donnee et nettoyer celle-ci par deplacement 

30 vertical de 1' outil 1 sur la hauteur d permise par la taille de la 
glissiere, puis par exemple par basculement du deuxieme bras 11 autour 
du premier 5, nettoyer les parois sur des surfaces inferieures 2£, 
eventuellement meme decalees en profondeur les unes par rapport aux 
autres en jouant sur les possibilites du bras telescopique 7. 

35 On peut egalement baisser le bras 5, soit par rotation de 

1* articulation 14, soit par mouvement telescopique et on peut. en 
optimisant ces mouvements combiner les diver ses possibilites pour 
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couvrir une bande de surface verticale 2 en continu et dans les 
meilleures conditions. 

Sur les figures 2 et 4, on represente le meme dispositif que sur 
les figures 1 et 3, mais en vue de dessus. sans representer cependant 
5 le dispositif de manoeuvre a deux bras, mais avec un seul 5, le 
deuxieme n'etant pas necessaire et, dans les vues de dessus, 
n'apportant pas d* information supplementaire . 

En effet, la figure 2 en particulier, permet de montrer a partir 
de deux emplacements du support 4 un recouvrement des surfaces a 

10 nettoyer 2 par l'outil 1, grace a une orientation a dans le plan 
horizontal du bras 5, par rapport au support 4, permettant a l'outil 
de revenir tangenter la position extreme qu'il a pu prendre a 
1" emplacement precedent : le dispositif de manoeuvre peut etre fixe 
egalement a 1* ensemble d' adaptation de l'outil 1 par une articulation 

15 8, permettant une orientation de 1' ensemble dans toutes les directions 
tel qu'ici en plus de celle representee dans les figures 1 et 3, 
1 " orientation suivant un axe vertical permettant en fait a l'outil de 
balayer egalement une partie de la surface dans un plan horizontal par 
rotation 0. 

20 Ainsi, il est possible a partir d'un meme emplacement, d' assurer 

une surface minimum de base de nettoyage de 3 m x 3m environ soit 
grace a cette articulation a double direction 8, soit par rotation du 
bras 5 combine et en choisissant les dimensions de la glissiere 6 et 
des amplitudes de rotation des articulations des divers bras composant 

25 1* ensemble d* adaptation et le dispositif de manoeuvre en fonction de 
la longueur de ceux-ci. 

L' ensemble des bras et glissieres peut etre realise en alliage 
leger et tous les deplacements telescopiques et rotatifs comportent 
des capteurs de fins de course, de controle et de securite. 

30 L'energie peut etre embarquee sur le support 4 ou etre amenee 

sur le site, de meme pour l'eau de nettoyage. Le pupitre de commande 
et de programmation est fixe sur le support au niveau du sol 3 afin 
que l'operateur puisse controler et operer en toute securite. 

Ainsi, un cycle de nettoyage peut se faire par un maillage de la 

35 surface par des passages en bandes verticales cote a cote, puis en 
reprenant 1' operation juste en-dessous ou, au contraire, en bandes 
verticales, en positions successives de la glissiere l'une en-dessous 



2674559 



9 



de 1' autre, puis en recommencant 1" operation, a cote. 

En choisissant par exemple des vitesses de descentes d'outils de 
4 m/minute, avec une rotation de brossage de 164 Tours /minute, on peut 
obtenir en huit cycles de position cote a cote d'une glissiere de 3 m 
5 de long, pour des brosses permettant aussi un pas de bande de 
nettoyage de 400 mm de large environ, une vitesse de nettoyage de 50 a 
60 m 2 /heure. 
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REVENDICATIONS 

1. Dispositif de mise en oeuvre automatique d'outils (1) de 
nettoyage de parois (2), comprenant un support (4) pouvant se deplacer 
sur un sol (3). et portant au moins un bras (5) articule par verin, 

5 caracterise en ce que sa mise en oeuvre se fait entierement depuis le 
sol (3) et en ce qu'il comprend un ensemble d'adaptation monte a 
l'extremite d'un dispositif de manoeuvre incluant ledit bras (5) 
articule et le support (4), lequel ensemble d* adaptation comporte au 
moins une glissiere (6) supportant ledit outil (1) et munie de moyens 

10 connus permettant un deplacement de celui-ci parallelement a la 
surface a nettoyer (2), et un bras telescopique (7) permettant 
1'approche de 1* outil (1) par rapport a cette surface (2), lequel bras 
(7) est fixe, d'une part d'un cote au dispositif de manoeuvre et 
d' autre part, a la glissiere (6) par une articulation (9) permettant 

15 une rotation suivant un axe parallele a ladite surface (2), de telle 
facon que ledit outil (1) soit lui-meme tou jours parallele a celle-ci. 

2. Dispositif de mise en oeuvre automatique d'outils (1) de 
nettoyage suivant la revendication 1 , caracterise en ce que le bras 
telescopique (7) est fixe au dispositif de manoeuvre par une 

20 articulation (8) , permettant au moins une rotation dans un plan 
vertical. 

3. Dispositif de mise en oeuvre automatique d'outils (1) de 
nettoyage suivant l'une quelconque des revendications 1 et 2, 
caracterise en ce que le bras (5) articule du dispositif de manoeuvre 

25 est telescopique, et monte sur une plate-forme (10) pouvant tourner 
sur le support (4) suivant un axe (x, x') perpendiculaire au sol (3). 

4. Dispositif de mise en oeuvre automatique d'outils (1) de 
nettoyage suivant I'une quelconque des revendications 1 a 3, 
caracterise en ce que le dispositif de manoeuvre est fixe a 1* ensemble 

30 d' adaptation de 1' outil (1) par une articulation (8) permettant une 
orientation de cet ensemble dans toutes les directions. 

5. Dispositif de mise en oeuvre automatique d'outils (1) de 
nettoyage suivant l'une quelconque des revendications 1 a 4, 
caracterise en ce que le dispositif de manoeuvre comprend un deuxieme 

35 bras (11) fixe a l'extremite du premier et articule par rapport a 
celui-ci, pour permettre une rotation au moins dans le plan vertical. 

6. Dispositif de mise en oeuvre automatique d'outils (1) de 
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nettoyage suivant I'une quelconque des revendications 1 a 5, 
caracterise en ce que 1' ensemble des fonctions commandees du sol 
depuis le support (4) est realise grace a un systeme programmable et 
de controle automatique, et des commandes manuelles de demarrage, 
d* arret, de secours et de depannage. 

7. Dispositif de mise en oeuvre automatique d'outils (1) de 
nettoyage suivant l'une quelconque des revendications 1 a 6, 
caracterise en ce que les dimensions de la glissiere (6) et des 
amplitudes de rotation des articulations des divers bras composant 
1* ensemble d* adaptation et le dispositif de manoeuvre en fonction de 
la longueur de ceux-ci, assurent une surface minimum de base de 
nettoyage de 3 m x 3 environ. 

8. Dispositif de mise en oeuvre automatique d'outils (1) de 
nettoyage, caracterise en ce que les dimensions du dispositif de 
manoeuvre permettent d'atteindre des hauteur d' intervention jusqu'a 30 
metres . 
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